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Abstract of DE1 0224598 

The gripper for handling bulk goods has a suction 
pipe and a gripper head with an air sealed 
flexible shell to at least partially surround the bulk 
goods. The flexible shell (4) can be formed as a 
foil and the head can have flexible fingers (3) to 
hold the shell in shape. The shell can be formed 
as a brush in a cup-shape. 
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@ Greifvorrichtung zurn Aufnehmen von Stiickgut 

@ Bei bekannten Greifern, ist die Kenntnis der genauen 
Position und Lage des zu greifenden Teiles notwendig. 
Hinzukommt, dass der jeweilige Greifer nur das Teil grei- 
fen kann, fur welches er konstruiert wurde. 
Die neuartige Greifvorrichtung soli es ermoglichen, 
Stuckguter zu greifen, wobei die Stuckguter weitgehend 
unterschiedliche Formen aufweisen konnen. Des weite- 
ren ist eine Kenntis der genauen Position und Lage nicht 
unbedingt erforderlich. 

Die Greifvorrichtung umschliefct das zu greifende Stiick- 
gut mittels einer membran- oder folienartig ausgefuhrten 
Hulle. Diese Hulle schliefit sich, wenn die Vorrichtung mit 
Unterdruck beaufschlagtwird. DasTeil istsomitgegriffen. 
Die Greifvorrichtung ermoglicht ein Greifen von weitge- 
hend beliebigen Stuckgutern, wie z. B. Schuttgutern, Ge- 
genstanden mit empfind lichen Oberflachen, unterschied- 
lichen Gegenstanden welche sich in einem Behaltnis be- 
finden, Gegenstande welche nicht gerichtet sind. 
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Beschreibung 

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft eine Greifvor- 
richtung zum Aufnehmen von Stuckgut gemafi den Oberbe- 
griffen der Anspriiche 1 bis 3. 5 
[0002] Insbesondere betrifft die vorliegende Erfindung 
eine universelle Greifvorrichtung, bei der das Stuckgut mit- 
tels einer universell einsetzbaren Halte-/Greifvorrichtung 
durch teilweises oder vollstandiges UmschlieBen des anzu- 
hebenden Einzelteils mit einer folien- bzw. membranartig 10 
ausgefuhrten Hulle in Kombination mit der Ausiibung einer 
Haltekraft, beispielsweise mittels Unterdruck von beliebi- 
gen Unterlagen oder aus verschiedensten Behaltnissen, auf- 
gegriffen, angehoben oder vereinzelt werden kann, wobei 
vorteilhafterweise die Kenntnis der exakten Position, Lage, 15 
Ausrichtung und Geometrie des anzuhebenden Stiickguts 
nicht erforderlich ist. 

[0003] Sauggreifer zum Aufnehmen und Handhaben von 
Kleinstiickgut bilden haufig das eigentliche Greiforgan am 
Manipulatorarm automatisierter Handhabungsvorrichtun- 20 
gen. Kernstuck eines solchen Sauggreifers ist ein mit Unter- 
druck beaufschlagbarer, im wesentlichen als Saugnapf aus- 
gebildeter Kopf, der im RegelfaU auf ebenen oder anna- 
hernd ebenen Angriffsfiachen aufgesetzt wird, wodurch die 
Oberfiache des jeweiligen Stiickguts fest ansaugbar ist. Die 25 
durch Erzeugung eines Unterdrucks ausgeiibte Haltekraft 
ermoglicht das Abheben und Transportieren von Stuckgut 
(beispielsweise Verpackungen oder Werkstucken). Alterna- 
tive Realisierungsformen von Greifwerkzeugen miissen 
punktgenau an das zu hebende Stuckgut herangefuhrt wer- 30 
den, damit Saugkrafte an Oberflachen oder mittels bewegli- 
cher Halte- bzw. Greifvorrichtungen mechanisch induzierte 
Hebekrafte an charakteristischen Kanten bzw. Grenzflachen 
angreifen konnen. 

[0004] Sauggreifer und mechatronische, d. h. im weite- 35 
sten Sinne elektromechanische Greifwerkzeuge werden ins- 
besondere an Handhabungs-, Verpackungs- oder automati- 
sierten Hebeeinrichtungen eingesetzt. Eine derartige Anord- 
nung ist beispielsweise in den Schriften DE 195 09 951 C2 
oder DE 199 55 615 Al beschrieben. Damit werden Klein- 40 
stiickgiiter, in der Regel leichte quaderformige Verpackun- 
gen mit glatter Oberfiache, in eine regalfbrmige Lagerein- 
richtung mit einer Vielzahl von iiber- bzw. nebeneinander 
angeordneten Stellflachen eingestellt. Die Greifereinrich- 
tung weist dabei mindestens eine Handhabungs vorrichtung 45 
zum Anheben und zur Entnahme der Stiickguter auf, welche 
typisch wiederum mindestens einen Sauggreifer aufweist. 
[0005] Es sind Greiferden mit den eingangs beschriebenen 
Merkmalen bekannt, mit denen es moglich ist, Korper zu he- 
ben. Derartige Greifer sind beispielsweise in den Schriften 50 
US-PS 3330589 oder DE-PS 12 00 196 beschrieben. 
[0006] In der Praxis sind jedoch haufig beliebigst geartete 
Stiickguter von starren oder beweglichen Unterlagen oder 
aus verschiedenst ausgestalteten Behaltnissen aufzuheben 
und zu transportieren, auf die mitunter aufgrund weicher, 55 
rauher oder inhomogener bzw. unebener Oberflachen - bei- 
spielsweise durch Kanten von aufgeklebten Etiketten oder 
dergleichen - oder infolge unterschiedlicher Lage und Geo- 
metrie der Teile kein hinreichender Unterdruck aufbaubar 
ist, bzw. keine Angriffsflache erkennbar oder erreichbar ist, 60 
wodurch folglich die zur zuverlassigen Handhabung erfor- 
derlichen Saug-, Halte- oder sonstigen Klemmkrafte nicht 
gegeben sind. In diesen Fallen ist ein automatisierter Zugriff 
erheblich erschwert oder in einigen Fallen ganzlich unmog- 
lich, sodass das zu greifende Stuckgut nicht, bzw. nur durch 65 
exakte Positionierung einer geeigneten Greifervorrichtung 
an ausgezeichneten Punkten, Kanten oder Flachen zuverlas- 
sig fixiert werden kann. Meist erfordert dies die Addition 
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aufwendiger Sensorik/Aktorik, beispielsweise durch End- 
schalter, optische Detektoren, bildverarbeitende Systeme 
oder eine beliebige Kombination derartiger Sensoren in Ver- 
bindung mit geeigneter Signalverarbeitung und Steuerungs- 
technik zur Lage- oder Geometrieerkennung des anzuheben- 
den Stiickguts bzw. zur Positionsermitdung der aktiven 
Greifvorrichtung in Relation zum zu greifenden Stuckgut. 
[0007] Weitere Hebevorrichtungen sind bekannt, bei de- 
nen durch starre, bzw. in Translationsrichtung linear beweg- 
liche seitliche Fiihrungsschienen, beispielsweise in Form 
von parallel oder konisch angeordneten Backen oder Hul- 
sen, sichergestellt wird, dass ein von der Saug vorrichtung 
aufgenommenes Stiickgut, beispielsweise eine quaderfor- 
mige Verpackung, beim Zugriff ausgerichtet wird und somit 
ein zuverlassiges Anheben und Transportieren der Stiickgu- 
ter gewahrleistet ist. 

[0008] Angesichts der vorangehend erlauterten Problema- 
tik ergibt sich die der Erfindung zugrundeliegende Aufga- 
benstellung, einen verbesserten universellen Sauggreifer zur 
Verfugung zu stellen, der einerseits gewahrleistet, dass 
Stiickguter mit unregelmaBiger, sensitiver oder weicher, 
durch bekannte Realisierungsformen von mechanischen 
Greifem, oder Vorrichtungen mit Saugkopfen schlecht oder 
nicht ansaugbarer Oberfiache und unterschiedlichster Ge- 
stalt aus einer nahezu beliebigen Position und Lage von star- 
ren oder bewegfichen Unterlagen unterschiedlichster Aus- 
gestaltung aufgenommen und transportiert werden konnen 
und dies dariiber hinaus ohne aufwendige Sensor/Aktor- 
Kombinationen zur exakten Positions- und Lagebestim- 
mung von entweder dem zu hebenden Stiickgut, der Greifer- 
und Transportvorrichtung oder einer beliebigen Kombina- 
tion aus beiden moglich ist. 

[0009] Die Aufgabe wird durch die Merkmale der An- 
spriiche 1 bis 3 gelost. Die Unteranspruche stellen vorteil- 
hafte Weiterbildungen dar. 

[0010] Zur Losung der vorgenannten Aufgabenstellung 
schlagt die Erfindung vor, dass die Greifvorrichtung entge- 
gen aller bisherigen Losungsansatze das zu greifende Teil 
ganz oder teilweise mittels einer membran- oder folienartig 
ausgefuhrten Hulle oder Greifeinrichtung luftdicht um- 
schlieBt. Der Greifer ist somit nicht starr, aus festen Halte- 
backen realisiert, sondern flexibel aufgebaut und passt sich 
somit der Form bzw. Kontur des zu greifenden Werkstucks 
an. 

[0011] Durch die erfindung sgemaBe Kombination der 
Saug vorrichtung mit der membran- oder folienartig ausge- 
fuhrten Hulle des Greifwerkzeugs ergibt sich eine Reihe von 
iiber den Stand der Technik hinausgehenden bedeutsamen 
Vorteilen, die durch das Zusammenwirken dieser Funktions- 
elemente zustande kommt. So konnen im Gegensatz zu bis- 
her bekannten Realisierungsformen von Greif- und Saug- 
vorrichtungen vor allem auch sich durch sensitive und wei- 
che Oberflachen auszeichnende Stiickgiiter zerstorungsfrei 
ohne Verletzung des zu greifenden Teils bzw. seiner Ober- 
fiache zuverlassig angehoben werden. Der Sauggreifer ist 
zudem universell einsetzbar. Er muss notwendigerweise nur 
ungefahr die GroBe und Form des zu greifenden Stiickguts 
besitzen. 

[0012] Unter Stuckgut werden im Zusammenhang mit der 
vorliegenden Erfindung einzelne Gegenstande verstanden, 
aber auch Schiittguter und gebundelte Gegenstande, die eine 
beliebige GroBe und Form aufweisen konnen. 
[0013] Beim Zugriff sind wesentlich geringere Anforde- 
rungen an die Positionsgenauigkeitdes Greifwerkzeuges er- 
forderlich, da sich die Form des zumindest teilweise oder 
ganz folien- bzw. membranartig ausgefuhrten und somit fle- 
xiblen Sauggreifers infolge des beim Saugen ausgeiibten 
Unterdrucks der Form des anzuhebenden Werkstucks pass- 
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genau selbstjustierend anpasst Hinzu kommt, dass die Hal- 
tekraft F aufgnind der erheblich groBeren, durch die mem- 
branartige Hulle abgedeckten und somit umschlossenen Fla- 
che A bei gieichem Umgebungs- bzw, Unterdruck p wesent- 
lich groBer ist als bei Vorrichtungen mit konventionell aus- 
gefuhrten Saugkopfen und F = p - A gilt. 
[0014] Ein weiterer bedeutsamer Vorteil gegeniiber bishe- 
rigen Greifwerkzeugen, wie sie beispielsweise in 
DE 199 55 615 Al beschrieben sind, ergibt sich aus der Tat- 
sache, dass bei der hier vorgeschlagenen erfindungsgema- 
Ben Losung keine Ausubung eines mechanischen Anpress- 
drucks iiber Hilfsvorrichtungen oder gunstig ausgefiihrte 
Haltebacken erforderlich ist. 

[0015] Die Kombination der bisher im einzelnen aufge- 
fuhrten Vorteile fuhrt zum Hauptunterscheidungsmerkmal 
gegeniiber bisherigen Greifwerkzeugen, mit denen ein Ent- 
nehmen wahllos in Sammelbehaltnissen vorliegender Klein- 
teile und Schuttgiiter bisher nicht oder allenfalls nur mittels 
komplexer Positionierungssysteme in Kombination mit auf- 
wendigen bildverarbeitenden Systemen zur exakten Positi- 
ons- und Lagererkennungen moglich war. Derartige Lage- 
und Positionserkennungssysteme, weiche sich in der Regel 
durch enorm hohe Anforderungen an die Rechenleistung 
des Sensor- und Rechnersystems sowie hohe Anschaffungs- 
und Betriebskosten auszeichnen, sind bei der vorgeschlage- 
nen Erfindung nicht mehr zwingend erforderlich. Vielmehr 
genugt eine einfache, sich beispielsweise durch eine stark 
simplifizierte Sensor/Aktor- Kombination auszeichnende 
Realisierungsform zur Lageerkennung, urn eine Vereinze- 
lung sowie das sichere Greifen und Abheben in ungeordne- 
ter, wahlloser Position vorliegender Stuckguter aus Sam- 
melbehaltnissen verschiedenartiger Form zu ermoglichen. 
[0016] Zur praktischen Umsetzung der Erfindung sind 
mehrere Realisierungsformen denkbar, die sich allesamt 
durch eine flexible membran- oder folienartig ausgefuhrte 
Hulle auf der Unterseite des Greifwerkzeugs auszeichnen. 
[0017] Im foigenden wird die Erfindung anhand von Aus- 
fuhrungsbeispielen unter Bezugnahme auf die schemati- 
schen Zeichnungen der foigenden Figuren naher erlautert. 
Es zeigen: 

[0018] Fig. 1 schematisch einen Querschnitt durch ein 
Greifwerkzeug, welches im Ausgangszustand ohne Unter- 
druck iiber einem zu hebenden Stuckgut beliebiger Form an- 
geordnet ist, 

[0019] Fig. 2 schematisch einen Querschnitt desselben 
Greifwerkzeugs, welches im angesaugten Zustand mittels 
des entstehenden Unterdrucks ein Aufgreifen und Anheben 
des zu hebenden Werkstiicks durch teilweises Umhullen er- 
moglicht, 

[0020] Fig. 3 schematisch einen Querschnitt durch ein 
weiteres Ausfuhrungsbeispiel, bei dem das Stuckgut im an- 
gesaugten Zustand durch die membran- oder folienartig aus- 
gefuhrte flexible Hiille des Greifers beim Anheben und 
Transportieren groBenteils umschlossen wird, 
[0021] Fig. 4 schematische Darstellung eines weiteren 
Ausfuhrungsbeispiels, bei dem ein Anwendungsfall fiir das 
erfolgreiche Anheben eines Stiickguts mit weicher, unebe- 
ner und sensitiver Oberflache aus dem Anwendungsbereich 
der Lebensmittelindustrie beispielhaft zur Demonstration 
der Vorzuge der Erfindung gezeigt werden soli, 
[0022] Fig. 5 schematisch einen Querschnitt durch ein 
weiteres Ausfuhrungsbeispiel, bei dem ein Anwendungsbei- 
spiel fiir das Anheben und Vereinzeln von Kleinschuttgutern 
gezeigt wird, weiche in beliebiger Anordnung in einem 
Sammelbehaltnis vorliegen und aus diesem einzeln entnom- 
men werden sollen, 

[0023] Fig. 6 schematisch einen Querschnitt durch eine 
weiteres Ausfuhrungsbeispiel einer Greifvorrichtung, wei- 



che eine in sich geschlossene lufldichte, aufblasbare Folien- 
hulle aufweist und im Ausgangszustand ohne Uberdruck, 
uber einem Stuckgut angeordnet ist, 

[0024] Fig. 7 schematisch einen Querschnitt der Greifvor- 
5 richtung von Fig. 6, wobei mittels Uberdruck, bzw. durch 
Aufblasen der durch die Folienhulle gebildeten Luftkammer 
eine Haltekraft auf das anzuhebende Stuckgut ausgeiibt 
wird. 

[0025] Im Ausfuhrungsbeispiel gemaB Fig. 1 ist eine 

10 schematische Darstellung eines Querschnitts durch ein 
Greifwerkzeug im Ausgangszustand dargestellt. Die Greif- 
vorrichtung 1, bestehend aus einem Saugrohr2, mehrerer im 
Ruhezustand abgespreizter Haltevorrichtungen 3, auf denen 
wiederum eine folienartig ausgefuhrte luftdichte Hiille 4, 

15 beispielsweise aus Folienkunststoffen, aufgebracht ist. 
Diese ist im Ruhezustand geoffnet. Innerhalb des Saugrohrs 
2 zwischen den jeweils abgespreizten Haltevorrichtungen 3 
sind typisch schnurartige Verbindungen 5 angebracht. Diese 
Verbindungen 5 konnen ebenso luftdurchlassige, netz- oder 

20 gewebeartig ausgefuhrte Ruckhalteverbindungen sein, wei- 
che einerseits den eigentlichen Zugriffsvorgang, das Ansau- 
gen der membran- oder folienartig ausgefuhrten Hulle 4 
iiber das Anziehen der beweglichen Haltevorrichtungen 3 
auszulosen vermogen und andererseits ein unerwunschtes 

25 Absaugen von zu greifenden Schuttgiitern und kleineren 
Gegenstandeh verhindern. Die abgespreizten Haltevorrich- 
tungen 3 und die dariiber angeordnete membran- bzw. fo- 
lienartig ausgefuhrte AuBenhaut miissen dabei nicht not- 
wendigerweise unmittelbar miteinander verbunden oder ge- 

30 genseitig fixiert sein. 

[0026] Wird diese zuvor in ihrem Aufbau beschriebene 
Greifvorrichtung 1 iiber einem beliebig vorliegenden Stiick- 
gut 6 in Position gebracht und gleichzeitig uber das Saug- 
rohr 2 beispielsweise durch einen saugenden Luftstrom 7 im 

35 Innenbereich des Greifwerkzeuges ein Unterdruck erzeugt, 
so vermogen die daraus resultierenden Unterdriicke und 
Luftstrome 8 die Hiille 4 infolge der auf sie ausgeiibten Hal- 
tekraft 9 anzuziehen und passgenau gegen die Oberflache 
des Stiickguts 6 zu pressen, wobei durch teilweises Abdek- 

40 ken seiner Oberflache oder vollstandiges Umhullen des 
Stiickguts 6 ein abgeschlossenes System gebildet wird. Auf- 
grund der Saugwirkung kann die zum Anheben erforderli- 
che Haltekraft iiber die Greifvorrichtung 1 auf das zu he- 
bende Stuckgut 6 ausgeiibt werden. Dieser Betriebszustand 

45 ist dargestellt in Fig. 2, einer schematischen Querschnitts- 
zeichnung derselben Greifvorrichtung 1. Deutlich gezeigt 
wird, dass beim Zugriff in Folge des saugenden Luftstroms 
7 ein Unterdruck erzeugt wird, mit dem zunachst die Hulle 4 
angesaugt wird und dies zu einer Abdichtung fuhrt, wobei 

50 die flexibel ausgefuhrten Haltevorrichtungen 3 ebenso zu- 
sammengepresst werden. In Folge des sich zwischen Greif- 
vorrichtung 1 und Stuckgut 6 weiter aufbauenden Unter- 
drucks und der dadurch verstarkten Haltekrafte 9 ist ein 
Aufgreifen und Anheben des zu hebenden Stiickguts 6 mog- 

55 lich. 

[0027] Denkbar sind weitere Varianten dieses Greiferauf- 
baus, bei denen das Saugrohr 2 und die stimseitig ange- 
brachten, im Ruhezustand abgespreizten Halte- oder Stiitz- 
vorrichtungen 3 aus einem zusammenhangenden Werk- 

60 stiick, d. h. einstiickig realisiert sind, wobei durch geeignete 
Auswahl, Dimensionierung und Bearbeitung des Ausgangs- 
materials, beispielsweise geschicktes Biegen, Verjungen 
oder Knicken, die zuvor beschriebenen Funktionalitaten er- 
zielt werden. Ebenso denkbar sind Ausfuhrungstypen, bei 

65 denen durch geeignete Auswahl, Dimensionierung und Be- 
arbeitung des Ausgangsmaterials sowie das Anbringen 
scharnierartig ausgelegter Sollknickstellen oder Gelenke die 
Greiferfunktionalitat weiter verbessert wird. 
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[0028] Weiter ist es moglich, eine gezielte Erhohung der 
Klemmwirkung auf zumindest dem Stuckgut 6 zugewand- 
ten Klemmflachen durch reibungserhohende Mittel zu errei- 
chen, welche wiederum auf geschickte Auslegungen entwe- 
der der Hulle 4, der Haltevorrichtungen 3 oder einer Kombi- 
nation beider Realisierungsformen zuriickgehen. Denkbar 
sind reibungserhohende, rutschhemmende Beschichtungen 
oder weiche, nachgiebig verformbare Auflagen, insbeson- 
dere aus einem schaumgummiartigen Material. 
[0029] Fig. 3 zeigt im Querschnitt den auBerst vorteilhaf- 
ten, durch bisherige Greiferldsungen im Regelfall nicht 
moglichen Einsatz der erfindungsgemaBen Greifvorrichtung 
1 fur einen weiteren Anwendungsfall, bei dem das zu he- 
bende Stuckgut 6 im angesaugten Zustand durch die mem- 
bran- oder folienartig ausgefuhrte flexible Hiille 4 der Greif- 
vorrichtung 1 beim Anheben und Transportieren groBenteils 
umschlossen wird. Damit wird durch die erfindungsgemaBe 
Greifvorrichtung 1 erstmalig ein verbesserter, universell 
einsetzbarer Sauggreifer vorgestellt, mit dem es moglich 
wird, Stuckgiiter mit unregelmaBiger, unebener, sensitiver 
oder weicher Oberflache, die durch bekannte Realisierungs- 
formen von mechanischen Greifern, oder Vorrichtungen mit 
Saugkopfen schlecht oder nicht ansaugbar sind, und mit un- 
terschiedlichster Gestalt aus einer nahezu beliebigen Posi- 
tion und Lage von starren oder beweglichen Unterlagen un- 
terschiedlichster Ausgestaltung aufzunehmen, zu vereinzeln 
und zu U-ansportieren. 

[0030] Fig. 4 zeigt beispielhaft einen Anwendungsfall aus 
dem Bereich der Lebensmittelindustrie, weicher eine sche- 
matische Darstellung fur das erfolgreiche Anheben eines 
nur teilweise durch die Hulle 4 umhullten Stuckguts 6 mit 
weicher, unebener und sensitiver Oberflache zur Demon- 
stration der Vorziige der Erfindung zeigt. Auch hier genugt 
es, die Greifvorrichtung 1 nur mit einfacher Positionierge- 
nauigkeit anzufahren, um dann durch einen saugenden Luft- 
strom 7 iiber das Saugrohr 2 das SchlieBen und passgenaue 
Anlegen der Hiille 4 zu erzielen, welche wiederum ebenso 
das Anlegen der Haltevorrichtungen 3 zur Folge hat. Durch 
den unmittelbaren Kontakt von folien- oder membranartig 
ausgefuhrter Hulle 4 und Stuckgut 6, gelingt es vorteilhaf- 
terweise, weiche, unebene oder sensitive Stiickgutoberfla- 
chen passgenau abzudichten, was in Fig. 4 durch die Unter- 
driicke und Luftstrome 8 angedeutet ist, wodurch wiederum 
die zum Anheben des Stuckguts 6 erforderliche Haltekraft 9 
durch die Greifvorrichtung 1 ausgeubt wird. Unterstiitzend 
kommt hinzu, dass aufgrund der erheblich groBeren, durch 
die membranartige Hiille abgedeckten und somit umschlos- 
senen Klemmflache A bei gleichem Umgebungs- bzw. Un- 
terdruck p wesentlich geringere Krafte an den Klemmfla- 
chen der Hiille 4 auf das Stuckgut 6 ausgeubt werden, wo- 
durch sensitive Oberflachen schonend kontaktiert werden 
und beim Greifvorgang mit hochster Wahrscheinlichkeit 
nicht beschadigt werden, was im ubrigen durch Auslegung 
der Klemmflachen mit Schutzschichten oder schaumgum- 
miartigen Materialien zusatzlich unterstiitzt und abgesichert 
werden kann. 

[0031] In Fig. 5 wird ein Greifen und Vereinzeln von in 
beliebiger Form, GroBe und Position vorliegender Stuckgii- 
ter 6 aus einem Sammelbehaltnis dargestellt. Dieser Anwen- 
dungsfall demonstriert das hauptsachliche Alleinstellungs- 
merkmal gegeniiber bisherigen Greifwerkzeugen, mit denen 
ein Entnehmen wahllos in Sammelbehaltnis sen vorliegen- 
der Kleinteile und Schuttgiiter bisher nicht oder allenfalls 
unter Nutzung komplexer Positionierungssysteme in Kom- 
binauon mit aufwendigen bildverarbeitenden Systemen zur 
exakten Positions- und Lagererkennungen moglich war. Fiir 
einen derartigen Anwendungsfall genugt es, sich mit der er- 
findungsgemaBen Losung der Greifvorrichtung 1 den in be- 
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liebiger Form im Sammelbehaltnis vorliegenden Stiickgii- 
tern 6 nur grob nahem. Durch den saugenden Luftstrom 7 
vergroBert sich allein bei bloBer Annaherung der Greifvor- 
richtung 1 an ein Stuckgut 6 und die dadurch erhohte Sog- 
5 wirkung, was durch die Unterdriicke und Luftstrome 8 dar- 
gestellt ist, lokal die Ansaugung, was zum SchlieBen der fo- 
lien- oder membranartig ausgefuhrten Hiille 4 fuhrt, welche 
sich passgenau an nur ein Stuckgut 6 anlegt und damit die 
zum Anheben und Vereinzeln der Schuttgiiter erforderliche 
10 Haltekraft 9 ausiibt. 

[0032] Ebenfalls denkbar ist es, bei spiels weise zum An- 
pressen der folien- bzw. membranartig ausgefuhrten flexi- 
blen Hulle 4 der Greifvorrichtung anstatt der ausschlieBli- 
chen Nutzung eines Unterdrucks durch geeignete Ausbil- 
15 dung der Greiferperipherie eine dem Erfindungsgegenstand 
vergleichbare Greifvorrichtung zu bilden, bei der mittels 
Uberdruck eine folien- bzw. membranartig ausgefuhrte haf- 
tende Hulle 4 an das Stuckgut 6 angedriickt wird. Fig. 6 
zeigt schematisch einen Querschnitt durch ein derartiges 
20 Ausfuhrungsbeispiel einer erfindungsgemaBen Greifvor- 
richtung 15, welche jedoch im Gegensatz zu den vorange- 
henden Ausfuhrungsbeispielen eine in sich geschlossene 
luftdichte, aufblasbare Hiille 11 aufweist, und in der Abbil- 
dung im Ausgangszustand ohne Uberdruck, uber einem 
25 Stuckgut 6 angeordnet, dargestellt ist. Durch Aufblasen der 
Hiille 11 mit einem Luftstrom 10 und evtl. zusatzlichem - 
aber nicht zwingenderweise erforderlichen - saugenden 
Luftstrom 7 des Innenbereichs der Greifvorrichtung 15 wird 
die folien- bzw. membranartige Hulle 11 passgenau gegen 
30 das Stuckgut 6 gepresst, wobei durch teilweises Abdecken 
seiner Oberflache oder vollstandiges Umhullen des Stuck- 
guts 6 und in Folge der auBeren Haltekraft 9 die zum Abhe- 
ben erforderliche Haltekraft durch die Greifvorrichtung 15 
ausgeubt wird. Dieser Betriebszustand ist in Fig. 7 schema- 
35 tisch im Querschnitt dargestellt. 

[0033] In dem Ausfuhrungsbeispiel der Fig. 6 und 7 ist die 
Hiille 4 der Greifvorrichtung 1 durch die Hulle 11 ersetzt, in 
der die durch Uberdruck die zum Anheben des Stiickgutes 6 
erforderliche Haltekraft 9 erzeugt wird und die sich unmit- 
40 telbar an das Stuckgut 6 anpasst. ErfindungsgemaB ist je- 
doch auch vorgesehen, dass entsprechend der Greifvorrich- 
tung 1 eine Hiille 4 vorgesehen ist, auf deren Aussenseite 
sich eine weitere im wesentlichen luftdichte Hiille befindet, 
die mit einem Uberdruck beaufschlagbar ist. Auch hierdurch 
45 wird die Hiille 4 so an das aufzunehmende Stuckgut 6 ange- 
presst, dass die Haltekraft 9 in ausreichendem MaBe bereit- 
gestellt wird. 

[0034] Neben dem Ausfuhrungsbeispiel der Fig. 6 und 7, 
bei dem die zum Anheben und Transportieren des vereinzel- 

50 ten Stuckguts 6 erforderliche Haltekraft durch Aufblasen ei- 
nes oder mehrerer in sich geschlossener, aus ganz bzw. nur 
in Teilen folien- bzw. membranartig ausgefuhrter Materia- 
lien realisierter Kammervolumina ausgeubt wird, sind wei- 
tere Greifvorrichtungen denkbar, bei denen das Anpressen 

55 der folien- bzw. membranartigen Hiille 4 mittels mecha- 
nisch, pneumatisch, hydraulisch, thermisch, elektrisch oder 
auf sonstigen physikalischen Wirkprinzipien beruhender 
bzw. induzierter Krafteinwirkung von auBen erfolgt. 
[0035] Die Erfindung ist nicht auf die angegebenen Aus- 

60 fuhrungsbeispiele beschrankt, sondern ist sinngemaB auf 
weitere anwendbar. Beispielsweise ist es denkbar, zur ganz 
bzw. teilweisen Erfullung der Funktionalitaten der folien- 
bzw. membranartig ausgefuhrten Hiille auch auf alternative, 
nicht auf Folienkunststoffen beruhende Materialien zuriick- 

65 zugreifen wie beispielsweise geeignete evtl. vorbehandelte 
Textilien und Stoffe, biirsten- bzw. besenartige Anordnung 
von Borsten, dunne metallische oder neuartige Faserver- 
bundwerkstoffe, welche eine dem Erfindungsgegenstand in 
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Fig. 1-7 vergleichbare Greifvorrichtung zu bilden verrad- 
gen. 

[0036] Des Weiteren kann das Zugriffsverhalten der Hulle 
4 gezielt beeinflusst werden, urn eine bevorzugte Greifposi- 
tion zu erreichen, beispielsweise indem durch unterschiedli- 5 
che Maschenweiten oder Loch- bzw. Dusendurchmesser bei 
der Auslegung der schnur-, netz-, oder gewebeartigen me- 
chanischen Verbindungen 5 lokal die aerodynamischen Urn- 
gebungsbedingungen cxler das Ansaugverhalten begiinsti- 
gend beeinflusst werden. 10 
[0037] Weiter ist es in jedem Fall moglich, in die Greif- 
vorrichtungen 1 und 15 eine betiebige Sensor/Detektor- 
Kombination zu integrieren, welche anhand beispielsweise 
elektromechanischer, optischer, magnetischer, akustischer 
oder anderer Mess- und Wirkprinzipien die Detektion von 15 
Systemzustanden ermoglicht, sodass beispielsweise die Er- 
mitdung von Beladezustand, erfolgreich ausgefuhrtem Zu- 
griff, erfolgreicher Vereinzelung von Gegenstanden, Objekt- 
erkennung, Objektidenufizierung oder die Positions-, Lage- 
bzw. Geometriebestimmung des zu hebenden Gegenstands, 20 
der Unterlage, der Behaltnisse, des Manipulator- bzw. Ro- 
boterarms oder dariiber hinausgehende ahnliche Messungen 
moglich sind. Diese kann entweder ira Saugrohr 2 bzw. in- 
nerhalb der Greifinstrumente integriert sein. Es ist ebenso 
denkbar, durch eine bzw. mehrere geeignete Messoffnun- 25 
gen, ganz oder teilweise transparente Werkstoffe oder durch 
die Saugleitung hindurch derartige Messungen vorzuneh- 
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1. Greifvorrichtung zum Aufnehmen von Stuckgut, 
aufweisend eine Haltekraftzufuhrvorrichtungg in Form 
eines Saugrohres und einen Greifkopf mit einer luft- 
dichten flexibien Hulle zum zumindest teilweisen Um- 35 
schlieBen der Stuckgiiter, wobei die Hulle mit der Hal- 
tekraftzuruhrvorrichtung in Verbindung steht, dadurch 
gekennzeichnet, dass die flexible Hulle (4) folienartig 

ist und der Greifkopf flexible, im Ruhezustand abge- 
spreizte Haltevorrichtungen (3) aufweist. 40 

2. Greifvorrichtung zum Aufnehmen von Stiickgut, 
aufweisend eine Haltekraftzufiihrvorrichtung in Form 
eines Saugrohres und einen Greifkopf mit einer flexi- 
bien Hulle zum zumindest teilweisen UmschlieBen des 
Stuckgutes, wobei die Hulle mit der Haltekraflzufuhr- 45 
vorrichtung in Verbindung steht, dadurch gekennzeich- 
net, dass die Hiille aus bursten- oder besenartigen An- 
ordnungen von Borsten besteht. 

3. Greifvorrichtung zum Aufnehmen von Stuckgut, 
aufweisend eine Haltela^ftzufuhrvorrichtung in Form 50 
einer Uberdruckleitung und einem Greifkopf mit einer 
doppelwandigen, aufblasbaren Hiille (11), die mit der 
Haltekraftzufuhrvorrichtung in Verbindung steht, da- 
durch gekennzeichnet, dass ein Saugrohr (2) mit einem 
von der Hulle (11) umschlossenen Saugraum (8) in 55 
Verbindung steht. 

4. Greifvorrichtung nach Anspruch 1, bis 3, dadurch 
gekennzeichnet, dass die Haltevorrichtungen (3) auf 
der dem Stuckgut (6) zugewandten Seite des Greifkop- 
fes ausgebildet sind. 60 

5. Greifvorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 4, 
dadurch gekennzeichnet, dass im Innern des Saugroh- 
res (2) und/oder zwischen den Haltevorrichtungen (3) 
zumindest eine Verbindung (5) ausgebildet. 

6. Greifvorrichtung nach Anspruch 5, dadurch ge- 65 
kennzeichnet, dass die Verbindung (5) eine schnur-, 
netz- oder gewebeartige Verbindung ist. 

7. Greifvorrichtung nach Anspruch 1, 3 bis 5, dadurch 



gekennzeichnet, dass die Hulle (4, U) aus Kunststoff- 
folie besteht. 

8. Greifvorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 3, 
dadurch gekennzeichnet, dass die Hiille (4, 11) aus vor- 
behandelten Textilmaterialien, dunnen metallischen 
Werkstoffen oder Faserverbundwerkstoffen besteht 

9. Greifvorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 3, 
dadurch gekennzeichnet, dass die Haltekraftzufuhrvor- 
richtung (2) und die Haltevorrichtungen (3) einstiickig 
ausgebildet sind. 

10. Greifvorrichtung nach einem der vorangegange- 
nen Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Hiille (4, 11) und/oder die Haltevorrichtungen (3) zu- 
mindest auf der dem Stuckgut (6) zugewandten Seite 
reibungserhohende Mittel aufweisen. 

11. Greifvorrichtung nach einem der vorangegangen 
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die Hiille (4, 
11) und/oder die Haltevorrichtungen (3) zumindest auf 
der dem Stuckgut (6) zugewandten Seite eine Schutz- 
schicht aufweisen. 

12. Greifvorrichtung nach einem der vorangegange- 
nen Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass auf der 
Hiille (4, 11) und/oder den Haltevorrichtungen (3) zu- 
mindest teilweise eine weiche, verformbare Auflage 
vorgesehen ist. 

13. Greifvorrichtung nach Anspruch 12 dadurch ge- 
kennzeichnet, dass die Auflage aus einem schaumgum- 
miartigen Material besteht. 

14. Greifvorrichtung nach einem der vorangegange- 
nen Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die Hal- 
tevorrichtungen (3) und die Hiille (4, 11) unmittelbar 
miteinander verbunden sind. 

15. Greifvorrichtung nach einem der vorangegange- 
nen Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Greifvorrichtung (1, 15) eine Sensor/Detektor-Kombi- 
nation aufweist, welche anhand insbesondere elektro- 
mechanischer, optischer, magnetischer, akustischer 
oder anderer Mess- und Wirkprinzipien die Detektion 
von Systemzustanden ermoglicht, sodass insbesondere 
ein Beladungszustand, ein erfolgreich ausgefuhrter Zu- 
griff, eine erfolgreiche Vereinzelung von Stuckgut, 
eine Objekterkennung oder eine Objektidentifizierung 
feststellbar ist oder eine Positions-, Lage- bzw. Geome- 
triebestimmung des aufzunehmenden Stuckguts, einer 
Unterlage, eines Behaltnisses oder eines Manipulator- 
bzw. Roboterarms durchfuhrbar ist. 

16. Greifvorrichtung nach Anspruch 15, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass die Greifvorrichtung (1, 15) fur die 
Detektion von Systemzustanden zumindest eine Mess- 
offnung aufweist und/oder aus zumindest teilweise 
transparenten Werkstoffen gefertigt ist. 
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